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@ Urn ein vollautomatisch arbeitendes Bandbedie- 
nungsarchiv mit einem Kassettenfacher fur Bandkas- 
setten aufweisenden Wendespeicher und mit einem 
ersten Roboter sowie einem zweiten Roboter zum 
Transportieren der Bandkassetten zwischen dem 
Speicher und mindestens einer iedem Roboter aus- 
schlieBlich zugeordneten Bandeinheit, zu schaffen, 
bel welchem eine groSe Transferkapazitat fur die 
Bandkassetten zur Verfiigung steht, wird vorgeschla- 
gen. da/J der Wendespeicher mindestens zwei unab- 
hangig voneinander bewegbare und nebenelnander 
stehende Wendeeinheiten aufweist, auf die sowohl 
der erste als auch der zweite Roboter Zugriff haben, 
dafl jeder Roboter eine im wesentlichen vertikal ver- 
laufende und auf dem stationaren Sockel stehende 
Saule aufweist. daj3 langs der Saule ein Hebetisch 
auf und ab verfahrbar 1st, dai3 der erste Arm auf dem 
Hebetisch um die erste Drehachse drehbar gelagert 
ist. daB an dem ersten Arm ein zweiter Arm 
schwenkbar gelagert Ist und daj3 ein Greifer mittels 
des ersten Arms um die erste Drehachse und mitteis 
des zweiten Arms um die zweite Drehachse 
schwenkbar ist. 
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VOLLAUTOMATISCH ARBEITENDES BANDBEDIENUNGSARCHIV, 



Die Erfindung betrifft ein vollautomatisch arbei- 
tendes Bandbedienungsarchiv mit einem Kasset- 
tenfacher fur Bandkassetten aufweisenden Spei- 
Cher, mit mindestens einer Bandeinheit zum Lesen 
und Beschreiben der Bandkassetten und mit min- 
destens einem Roboter zum Transportleren der 
Bandkassetten zwischen Speicher und Bandeinheit. 

Aus der DE-PS 25 19 870 ist ein vollautoma- 
tisch arbeitendes Bandbedienungsarchiv bekannt, 
bei welchem eine Greifeinrichtung zwischen zwei 
beiderseits einer Verschiebebahn der Greifeinrich- 
tung angeordneten Kassettenspeichem verfahrbar 
ist Aufierdem sind jeweils hinter den Kassetten- 
speichem, das helflt auf der der Verschiebebahn 
gegenuberliegenden Seite Bandeinheiten zum Ab- 
spielen der Bander angeordnet. Der Greifer kann 
nun die Bandkassetten aus dem Speicher heraus- 
nehmen und zu der jeweiligen Bandeinheit trans- 
portieren, wobei eIne Durchreichevorrichtung vor- 
gesehen ist, mit welcher die Bandkassette durch 
den Speicher hindurch zu der auf der Ruckseite 
des Speichers angeordneten Bandeinheit transpor- 
tierbar ist, in welcher ein beabsichtigter Schreib- 
und Lesevorgang erfolgt. 

Aus der DE-OS 36 21 790 ist ebenfalls ein 
vollautomatisch arbeitendes Bandbedienungsarchiv 
bekannt. bei welchem ein Speicher mit auf einem 
Kreisbogen angeordneten Regaleinheiten vorgese- 
hen ist. Im Zentrum des Kreisbogens ist eine erste 
Greifeinrichtung vorgesehen. welche in der Lage 
ist, Bandkassetten aus den Regaleinheiten zu ent- 
nehmen Oder in diese einzusetzen. Diese Greifein- 
richtung gibt dann die Bandkassetten durch eine 
Lucke zwischen den Regaleinheiten zu einer zwei- 
ten Greifeinrichtung. die dann Ihrerseits in der Lage 
ist. die Bandkassetten zu einem bestimmten 
Schreib- oder Lesevorgang in eine der Bandeinhei- 
ten zum Abspielen derselben einzusetzen oder aus 
diesen' zu entnehmen. Die zwelte Greifeinrichtung 
ist dabei zentral zwischen insgesamt vier Spei- 
chem mit auf einem Kreisbogen angeordneten Re- 
galeinheiten positioniert, wobei jede Regaleinheit 
die zentral angeordnete erste Greifeinrichtung auf- 
weist. 

Bei diesen bekannten Bandbedienungsarchiven 
besteht das Problem, daB eine Greifeinrichtung nur 
eine bestimmte 2ahl von Transferoperationen pro 
Zeiteinheit durchfuhren kann und 6aB die Vergro- 
iSerung eines derartigen Bandbedlenungsarchivs 
hinslchttich des zur Verfugung stehenden Speicher- 
platzes durch die pro Zeiteinheit durch eine Greif- 
einrichtung transferierbaren Bandkassetten be- 
grenzt ist. 

Aus der EP-A-0 288 165 (nachveroffentlicht) ist 
ein automatisches Kassettenwechseisystem be- 



kannt, bei welchem mehrere Speichereinheiten hin- 
tereinander angeordnet sind. 

Zum Transport der Kassetten sind zwei Robo- 
ter auf denseiben Schienen vorgesehen, wobei ein 
5 Hauptroboter einen Austausch zwischen einem den 
Schreib-ZLeseeinheiten benachbarten Speicher und 
den Schreib-ZLeseeinheiten vomimmt, wahrend der 
zvveite Roboter einen Transport zwischen zusatzli- 
chen und als Drehturme ausgebildeten Speiche- 

10 reinheiten und einem Zwischenspeicher vornimmt, 
wobei von letzterem ausgehend der Hauptroboter 
den Transport der Kassetten zu den Schreib- 
ZLeseeinheiten vornimmt 

Bei einer derartigen Anordnung mit zwei Robo- 

75 tern auf denseiben Schienen besteht das Problem, 
da/J sich die Transportleistung auch durch zwei 
Roboter nicht in gewunschter Weise erhohen laBt, 
da diese sich gegenseitig behindern und stets eine 
Ubergabe vom ersten auf den zweiten Roboter 

20 notwendig ist, urn die Kassetten letztendlich in die 
Schreib-ZLeseeinheiten einzusetzen. 

Aus der Zeitschrift "Modem Materials Hand- 
ling", 19. November 1982, ist durch den Artikel mit 
dem Titei "A new level of automation in work-in- 

25 process handling" ein lineares Transportsystem fiir 
Montagezwecke bekannt Zweck dieses Transport- 
systems ist der lineare Weitertransport von Werk- 
stucken in Schachtein oder Kasten Gber Transport- 
bander von einer Verarbeitungsstelle zur nachsten. 

30 Hierfur sind in eine Richtung wirkende Transport- 
vorrichtungen vorgesehen. wobei mit einer Belade- 
vorrichtung ein Pufferspeicher beladbar ist und mit 
einer Entladevomchtung der Pufferspeicher entlad- 
bar Ist. 

35 Der Pufferspeicher wird somit mit den Schach- 
tein Oder Kasten durch die Beladevonrichtung be- 
fullt und durch die Entladevomchtung entleert. 

Die Aufgabe der Vorrichtung gemaB der US-PS 
4 271 440 besteht darin, eine moglichst einfache 

40 Losung zu finden, bei welcher Gber einen Kasset- 
tenspeicher mehrere Playback-Maschinen versorgt 
werden konnen, wobei ausdrOcklich darauf hinge- 
wlesen wird, "da/J das grundlegende Konzept ge- 
maS der US-PS 4 271 440 darIn besteht, mit einer 

45 Speichertrommel iiber eine mechanlsche Transfer- 
vorrichtung einen Stapel von typischerweise fUnf 
Qbereinander angeordneten Playback-Maschinen 
zu beladen. 

Lediglich fiir Zwecke der Ausfallsicherhelt wer- 
50 den zwei Transfervorrichtungen vorgesehen. Dies 
wird untermauert dadurch, daB eine Ausfiihrungs- 
form lediglich eine Transfervorrichtung umfai3t und 
als alternative Ausfuhrung der Erfindung "mil gerin- 
gerer Redundanz" bezeichnet wird. 

Es wird in der US-PS 4 271 440 dargeiegt dafi 
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der Bnsatz der zweiten Transfervorrichtung ledig- 
lich dazu dient. den Verschleifl der einen Transfer- 
vorrichtung 2u reduzieren. wobei im Falle des Aus- 
falis einer Transfervorrichtung die andere Transfer- 
vorrichtung zum Einsatz kommt. Dies heiflt aber, 
daB die beiden Transfervorrichtungen nicht gleich- 
zeitig arbeiten, sondem dafl die beiden Transfer- 
von'ichtungen nur abwechselnd zum Einsatz kom- 
men. 

Damit offenbart die US-PS 4 271 440 nicht den 
Grundgedanken, 6aB mit zwei Rcbotem die Trans- 
ferieistung und somit auch die Speicherkapazitat in 
einem Bandbedienungsarchiv erhoht werden kann. 

Aus dem IBM Technical Disclosure Bulletin 
Vol. 25. Nr.10, Marz 1983. Seiten 5506 bis 5507 ist 
unter dem Titel "Tape Cartridge Library System" 
eine Speichereinrichtung fur Datenspeicherkasset- 
ten bekannt, bei welcher ubereinander angeordnete 
Karusselle vorgesehen sind, die einen mittigen 
Durchbruch aufweisen. so daB sich durch alle Ka- 
russelle hindurch ein mittiger Kanal ergibt. In die- 
sem mittigen Kanal sind Greifer bewegbar. die von 
diesem mittigen Kanal aus auf um diesen Kanal 
herum in den Karussellen angeordneten Kassetten 
zugreifen. Ferner sind die Karusselle in Gruppen 
zusammengefaBt. die beiderseits eines mittigen 
Bereichs angeordnet sind, in welchem die in dem 
inneren Kanal bewegbaren Greifer die Moglichkeit 
haben. Kassetten zu auBerhalb der Karusselle an- 
geordneten Leseeinheiten zu transportieren. 

Diese Anordnung hat den Nachteil, dafi die 
konstruktive Realislerung derselben Probieme auf- 
wirft, da die Lagerung und Aufstellung derartiger, 
einen inneren Kanal bildender Karusselle, mit Pro- 
blemen verbunden ist. Daruberhinaus kann die 
Speicherkapazitat der Gesamtheit der Karusselle 
nicht in praktikabler Weise beliebig erhoht werden, 
da die Karusselle vertikal ubereinander angeordnet 
sein miissen und somit beim Einbau in ublichen 
Raumen bereits eine Begrenzung durch die Raum- 
hohe gegeben ist. 

Daruberhinaus ist in dieser Druckschrift nicht 
angegeben, wie der gesamte, den Greifer bewe- 
gende Roboter angeordnet sein soli. Auch dessen 
Anordnung im mittleren Kanal ist mit Probiemen 
verbunden. 

SchlieiSlich ist dieses System nicht beliebig er- 
weiterbar, da dies eine Anderung der Konzeption 
fur den jeweiiigen Roboter erforderiich macht. 

Aus dem JBM Technical Disclosure Bulletin 
Vol. 16. Nr. 5. Oktober 1973. Seiten 1584 bis 1585 
ist ein "Cartridge Handling System" bekannt. wel- 
ches Speicherkarusselle fur Datenspeicherkasset- 
ten aufweist. wobei mindestens zwei Roboter Zug- 
riff zu jedem Karussell haben. Diese Roboter sind 
lediglich um eine Drehachse drehbar und anson- 
sten unbeweglich fixiert. 

Daruberhinaus ist jedem Roboter zum Be- 



schreiben und Lesen der Datenspeicherkassetten 
eine sogenannte "processing unit" zugeordnet. wo- 
bei alle "processing units" mit einem Benutzer 
verbunden sind. 

5 Das offenbarte System arbeitet nicht mit einem 

gemeinsamen "Speicherpool" fur die Bandkasset- 
ten. Vielmehr wird eines der Karusselle als soge- 
nannte "closed data base" und das andere Karus- 
sell als sogenannte "open data base" verwendet, 

10 so daB jeweils zwei Roboter immer nur zu jeweils 
einem Speicherkarussetl Zugriff haben. 

Der Nachteil der vorstehend beschriebenen 
Vorrichtung ist darin zu sehen, dafl dadurch. dafl 
die zwei Roboter lediglich auf ein Speicherkarussell 

75 zugreifen konnen, das Speicherkarussell in der 
Mehrzahl aller Falle lediglich so positioniert sein 
kann, da0 eine Kassette fur einen Roboter in der 
richtigen Stellung steht, wahrend in der Regel beim 
Greifen dieser Kassette durch einen Roboter der 

20 andere Roboter warten muB bis dieser Vorgang 
beendet ist und die fur ihn erforderliche Kassette 
durch Drehen des Speicherkarussells in ihre Robo- 
terzugriffsposition gebracht werden kann. 

Damit konnen die beiden Roboter nicht gleich- 

25 zeitig arbeiten und somit ist deren Transferleistung 
unwesentlich groBer als die eines einzelnen Robo- 
ters. 

Daruberhinaus ist der Nachteil dieser Vorrich- 
tung darin zu sehen, daJ3 die Roboter lediglich auf 

30 eine Stelie zugreifen konnen und somit das Spei- 
cherkarussell jeweils genau in einer fur jede einzel- 
ne Kassette exakt definierten Stellung positioniert 
sein muB, was die Zugriffszeit groB werden laBt 
und somit die Transferleistung der Roboter gering 

35 halt. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun- 
de, ein vollautomatisch arbeitendes Bandbedie- 
nungsarchiv zu schaffen, bei welchem, um den 
Speicher erweitern zu konnen. eine groBe Transfer- 
ee kapazitat fur die Bandkassetten zur Verfugung 
steht. 

Diese Aufgabe wird gelost durch ein vollauto- 
matisch arbeitendes Bandbedienungsarchiv mit ei- 
nem Kassettenfacher fur Bandkassetten aufweisen- 

45 den Speicher. der als Wendespeicher ausgebildet 
ist, wobei samtliche Kassettenfacher sowohl in eine 
erste Roboterzugriffsposition als auch in eine zwei- 
te Roboterzugriffsposition bringbar sind, und mit 
einem ersten Roboter sowie einem zweiten Robo- 

50 ter zum Transportieren der Bandkassetten zwi- 
schen dem Speicher und mindestens einer jedem 
Roboter ausschiieBlich zugeordneten Bandeinheit, 
wobei dem ersten Roboter die ersten Roboterzug- 
riffspositionen und dem zweiten Roboter die zwei- 

55 ten Roboterzugriffspositionen zugeordnet sind, wo- 
bei um ein gleichzeitiges Arbeiten der Roboter zu 
erm 6 g lichen, jeder Roboter einen Aktionsbereich 
aufweist, der sich mit dem des jeweiiigen anderen 
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Roboters nicht uberschneidet. und wobei die Robo- 
ter einen stationaren Sockel und einen gegenuber 
diesem um eine erste Drehachse drehbaren ersten 
Arm aufweisen. erfindungsgemaB dadurch gelost 
da/J der Wendespeicher mindestens zwei unabhan- 
gig vonetnander bewegbare und nebeneinander 
stehende Wendeeinheiten aufweist, auf die sowohl 
der erste ais auch der zweite Roboter Zugriff ha- 
ben. dai5 jeder Roboter eine im wesentlichen verti- 
kal verlaufende und auf dem stationaren Sockel 
stehende Saule aufweist. daQ langs der Saule ein 
Hebetisch auf und ab verfahrbar ist, daJ3 der erst© 
Arm auf dem Hebetlsch um die erste Drehachse 
drehbar gelagert Ist, daB die erste Drehachse paral- 
lel 2ur Saule steht, daB an dem ersten Arm seiner- 
seits ein zweiter Arm um eine zur ersten Drehach- 
se parallele zwelte Drehachse schwenkbar gelagert 
ist und daB ein Greifer mittels des ersten Arms (46) 
um die erste Drehachse (48) und mittels des zwei- 
ten Arm's um die zweite Drehachse schwenkbar Ist. 

Femer wird diese Aufgabe auch gelost durch 
ein vollautomatisch arbeitendes Bandbedlenungsar- 
chiv mit einem Kassettenfacher fur Bandkassetten 
aufweisenden Speicher. der als Wendespeicher 
ausgebildet ist. wobei samtliche Kassettenfacher 
sowohl in eine erste Roboterzugriffs position als 
auch in eine zweite Roboterzugriffsposition bring- 
bar sind. mit einem ersten Roboter und einem 
zweiten Roboter zum Transportieren der Bandkas- 
setten zwischen dem Speicher und mindestens et- 
ner jedem Roboter ausschliejSlich zugeordneten 
Bandeinheit. wobei dem ersten Roboter die ersten 
RobOterzugriffspositionen und dem zweiten Robo- 
ter die zweiten Roboterzugriffspositionen zugeord- 
net sind, und wobei. um ein gleichzeitiges Arbeiten 
der Roboter zu ermoglichen, jeder Roboter einen 
Aktionsbereich aufweist. der sich mit dem des Je- 
wells anderen Roboters nicht uberschneidet. wobei 
erfindungsgemaB der Wendespeicher mindestens 
zwei unabhangig voneinander bewegbare und ne- 
beneinander stehende Regalturme aufweist, auf 
welche sowohl der erste als auch der zweite Robo- 
ter Zugriff haben. wobei die Regalturme aus Regal- 
elementen aufgebaut sind, die eine Vielzahl von in 
ubereinanderliegenden Reihen angeordneten Kas- 
settenfachem aufweisen, und wobei jedes Regal- 
element als Ganzes in die erste Oder zweite Robo- 
terzugriffsposition bringbar ist. 

Der Vorteil dieser Losungen ist darin zu sehen, 
daB in jeder Roboterzugriffsposition eine Vielzahl 
von Zugriffsmoglichkeiten fur den Roboter gege- 
ben ist, so dafl dadurch die Transferkapazitat des 
Roboters vergro/Jert wird, da der Wendespeicher 
so organisiert werden kann. dai3 in der Regel einer 
der Roboter auf einen der Wendespeicher zugreift 
und der andere auf den anderen und da auflerdem 
die Wendespeicher so organisiert werden konnen, 
daj3 in einer Roboterzugriffsposition eine Vielzahl 



von Kassettenfachern zur VerfCigung steht, so da/3 
in der Regel ohne Weiterdrehen des Wendespei- " 
chers eine Kassette entnommen und eine Kassette 
abgelegt werden kann. 
5 Weitere vortellhafte Losungen sind Gegenstand 

der jeweiligen Unteranspruche. 

Die vorliegende Erfindung hat den groflen Vor- 
teil, daB durch die Bandkassetten im Wendespei- 
cher ein einziger "Informations-Speicherpoor bei- 
10 behalten wird, so daB generell die Moglichkeit be- 
steht. zum Lesen oder Schreiben einer bestimmten 
Infomnation jede im Speicher deponierte Bandkas- 
sette durch die Roboter zu jeder Bandeinheit zu 
transferieren, wobei gieichzeitig der Speicher belie- 
IS big enweiterbar ist, da man in diesem Fall die 
doppelte Roboterleistung zum Transport von Band- 
kassetten zu den Bandeinheiten zur Verfugung hat 
Die Erfindung au/Jert sich insbesondere vorteil- 
haft darin, daB bei dem erfindungsgemaflen Band- 
20 bedienungsarchiv die Bandkassetten fur einen be- 
stimmten Lese- Oder Schreibvorgang sowohl von 
dem ersten als auch von dem zweiten Roboter 
greifbar und in eine der diesen zugeordneten 
Bandbedienungseinheiten einsetzbar sind, so daj5 
25 beispielsweise bei der Reparatur oder dem Ausfall 
eines Roboters der gesamte "Infomnationspool" 
durch den anderen Roboter zuganglich ist. 

Daruberhinaus ist durch die Tatsache, dai3 die 
beiden Roboter von verschiedenen Roboterzugriff- 
30 spositionen aus auf den Speicher zugreifen, eine 
gegenseitige Behinderung der Roboter beim Zugriff 
auf Bandkassetten ausgeschlossen. so dafl die Ro- 
boter unabhangig voneinander ariDeiten konnen 
und Maflnahmen zur Vermeidung einer gegenseiti- 
35 gen Behinderung der Roboter nicht notwendig sind. 
Schliefllich ist ein derartiges Bandbedienungs- 
archiv vom Aufbau her sehr kostengunstig, da zwei 
selbstandige Roboter einsetzbar sind. 

Von den gnjndsatzlichen Moglichkeiten her ge- 
40 sehen konnten die Bandeinheiten so aufgestellt 
sein. dai3 beide Roboter auf jede Bandeinheit Zug- 
riff haben, da die Bandkassetten relativ lange in 
den Bandeinheiten veriDleiben und lediglich von 
einem Roboter eine Bandkassette entnommen wer- 
45 den kann. Im Hinblick auf eine mdglichst einfache 
Steuerung und im Hinblick auf die Tatsache, daB in 
der Regel mehrere Bandeinheiten von einem Robo- 
ter bedient werden, ist es am einfachsten, wenn 
jedem Roboter mindestens eine Bandeinheit aus- 
50 schliefllich zugeordnet ist. Damit VaBt sich jeder 
Roboter mit der maximalen Transferkapazitat be- 
treiben, 

Obwohl erfindungsgemafl die Zugriffe zum 
Speicher von getrennten Roboterzugriffspositionen 
55 aus erfolgen, konnten gewisse Konstellationen ein- 
treten, bei denen die Roboter sich hinsichtlich ihrer 
Aktionsbereiche uberiappen. Um auch dies zu ver- 
hindem und somit zur steuerungstechnisch einfach- 
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sten Losung zu kommen, ist von Vorteil, wenn 
jeder Roboter einen Aktionsbereich aufweist. der 
sich mit dem des jeweils anderen Roboters nicht 
uberschneidet 

Besonders vorteilhaft im Rah men der vorlie- 
genden Erfindung ist as, wenn die Roboterzugriff- 
spositionen von einer Auflenseite, insbesondere ei- 
ner Auflenumfangsseite, des Wendespeichers fur 
die Roboter zugangiich sind. 

Der erfindungsgemafle Wendespeicher kann 
grundsatzlich auf die unterschiedlichste Art und 
Weise ausgebitdet sein, solange er in der Lage ist, 
die obengenannten Anforderungen zu erfullen. Als 
besonders zweckmafiig hat es sich en/viesen. wenn 
der Wendespeicher mindestens eine bewegbare 
und die Kassettenfacher umfassende Wendeeinheit 
aufweist. 

Bei dieser Wendeeinheit handelt es sich Im 
einfachsten Fall um einen drehbaren Regalturm, 
wobel vorteilhafterweise die Roboterzugrlffspositio- 
nen von einer Aufienumfangsseite des Regalturms 
fur die Roboter zugangiich sind. 

Noch besser ist es jedoch, um insbesondere 
auch die Roboter moglichst unabhangig voneinan- 
der betreiben zu konnen und Teife des Speichers 
unabhangig voneinander wenden zu konnen, wenn 
der Wendespeicher mindestens zwei Wendeeinhei- 
ten aufweist. 

Im einfachsten Fail handelt es sich auch hier- 
bei um einen Speicher, wetcher Regalturme auf- 
weist, wobei vorzugsweise die drehbaren Regaltur- 
me mit ihren Drehachsen parallel zueinander aus- 
gerichtet sind. 

Ferner dient der Entkopplung der Tatigkeit der 
beiden Roboter, wenn die Kassettenfacher jeder 
Wendeeinheit sowohl in die erste als auch in die 
zweite Roboterzugriffsposition bring bar sind. Vor- 
teil haftenrtreise ist dann ein Wendespeicher mit 
mehreren Wendeeinheiten so ausgebildet, dafl die 
Kassettenfacher jeder Wendeeinheit sowohl in eine 
nur fur die Kassettenfacher dieser Wendeeinheit 
vorgesehene erste als auch eine fQr diese Kasset- 
tenfacher vorgesehene zweite Roboterzugriffsposi- 
tion bringbar sind und folglich der Speicher bei 
mehreren Wendeeinheiten mehrere jeweils zu einer 
Wendeeinheit gehorende erste und mehrere je- 
weils zu einer Wendeeinheit gehorende zweite Ro- 
boterzugriffspositionen aufweist. 

Hinsichtlich der Anordnung der Roboter hat es 
sich ais besonders zweckmaBig erwiesen, wenn die 
erste und die zweite Roboterzugriffsposition im we- 
sentlichen auf einander gegenGberllegenden Seiten 
des Speichers angeordnet sind, da damit konstruk- 
tiv eine einfache Moglichkeit besteht, die beiden 
Roboter unabhangig voneinander arbeiten zu las- 
sen. BezOglich der Ausbildung der Roboter selbst 
wurden im Rahmen der bisherigen AusfUhrungsbei- 
spiele keine naheren Angaben gemacht So Ist es 



im Rahmen einer bevorzugten Ausfuhrungsform 
mogiich, daU der erste und der zweite Roboter 
stehende Roboter sind. 

Um einen sicheren Zugriff des Roboters zu 

5 den einzelnen Kassettenfachern zu ermoglichen. 
ist vorgesehen, dai3 der Speicher so ausgeblidet 
ist, 6aB die Kassettenfacher in der ersten und der 
zweiten Roboterzugriffsposition stets eine defrnierte 
Position einnehmen und somit von der Steuerung 

w des Roboters her genau das Anfahren jedes Kas- 
settenfaches vorgegeben werden kann. 

Bei alien vorstehend beschriebenen Ausfuh- 
njngsbeispielen ist es besonders vorteilhaft, wenn 
die Roboter direkten Zugriff zu Bnlegeschachten 

75 der Bandeinheit hat^en, das heifit. dai3 den Band- 
einheiten keine Bnlegevorrichtungen vorgeschaltet 
sind. 

Daruberhinaus Ist es bei alien bislang beschrie- 
benen Ausfuhrungsbeispielen besonders vorteilhaft, 
20 wenn die Roboter identisch ausgebildet sind. 

Hinsichtlich der Wendespeicher, insbesondere 
In der Ausfuhrung als RegaldrehtCirme, wurden bis- 
lang keine detaillierten Ausfuhrungen gemacht. Als 
besonders zweckmaflig hat es sich hierbei erwle- 
25 sen, wenn jeder Regaldrehturm einen elektromoto- 
rischen Antrieb und eine Sensorsteuerung zur Posl- 
tionierung desselben in alien gewunschten Dreh- 
stellungen aufweist, 

Als besonders vorteilhafte selbstandige Losung 
30 Im Rahmen der Erfindung hat sich eine Anordnung 
der Bandeinheiten erwiesen, bei welcher auf zwei 
sich gegenGberllegenden Seiten des Speichers 
Bandeinheiten angeordnet sind, die jeweils einen 
Abstand zum Speicher aufweisen und bei welcher 
35 In diesen Abstanden je ein Roboter angeordnet Ist. 

Bei der vorstehenden Ausfuhrungsform ist es 
besonders vorteilhaft, wenn der Speicher erfin- 
dungsgemaB als Wendespeicher ausgebildet ist. 
Dieser kann dann zweckmaiSigerweise mindestens 
40 zwei Drehturme aufweisen, 

Weitere Merkmaie und Vorteile der Erfindung 
sind Gegenstand der nachfolgenden Beschreibung 
sov/ie der zeichnerischen Darstellung einiger Aus- 
fuhrungsbeispiele. In der Zeichnung zeigen: 
45 Rg. 1 eine schematische Draufsicht auf ein 
erstes Ausfuhrungsbeispiel; 
Rg. 2 eine teilwelse Frontansicht in Richtung 

des Pfeils A; 
Rg. 3 eine schematische Draufsicht auf ein 
50 zweites Ausfuhrungsbeispiel und 

Rg. 4 eine schematische Draufsicht auf ein 

drittes Ausfuhrungsbeispiel. 
Bn erstes Ausfuhrungsbeispiel eines erfin- 
dungsgemaflen vollautomatisch arbeitenden Band- 
55 bedienungsarchivs - dargestellt in Fig. 1 - umfaBt 
einen als Ganzes mit 12 bezeichneten Speicher, 
welcher beispieisweise drei in LSngsrichtung 14 
desselben aufeinanderfolgend angeordnete Regal- 
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drehturme 16a, b. c aufweist. Diese Regaldrehtur- 
me 16a, b, c stehen mit ihren Drehachsen 18a, b, c 
senkrecht auf einer Bodenflache 20 des Speichers 
12 und sind urn diese Drehachsen ohne Drehwin- 
kelbegrenzung in beiden Drehrichtungen drehbar. 

Beiderselts des Speichers 12, vor2ugsweise 
parallel zu dessen Langsrichtung 14, verlaufen eine 
erste Bahn 22 und eine zweite Bahn 24, wobei auf 
der ersten Bahn 22 ein erster Roboter 26 und auf 
der zweiten Bahn 24 ein zweiter Roboter 28 in 
Langsrichtung derselben verfahrbar sind. Im ein- 
fachsten Fall umfassen die Bahnen 22 und 24 
parallel zueinander verlaufende Schienen 30. 

Langs der ersten und zweiten Bahn 22 und 24 
sind zwischen denselben auf den Speicher 12 fol- 
gend zunachst erste Bandeinheiten 32a, b, c und 
auf diese folgend zweite Bandeinheiten 34a, b, c 
angeordnet, wobei die ersten Bandeinheiten 32 so 
neben der ersten Bahn 22 stehen, daB auf sie der 
erste Roboter 28 Zugriff hat und die zweiten Band- 
einheiten 34 so neben der zweiten Bahn 24, dajS 
auf sie der zweite Roboter 28 Zugriff hat. 

Vorzugsweise sind dabei deren Aktionsberei- 
che 36 bzw. 38, in Rg. 1 gestrichelt dargestellt, 
das heiflt diejenigen Bereiche. in welchen die Ro- 
boter 26 bzw. 28 auf eine Bandkassette zugreifen 
konnen, so gewahit, dafl sie nicht uberlappen, 

Wie aus der ausschnittsweisen Darstellung in 
Rg. 2 zu ersehen, umfafit der Roboter 26 ein 
Fahrgestell 40. welches auf den Schienen 30 der 
ersten Bahn 22 angetrieben und gesteuert in defi- 
nierte Positionen langs der ersten Bahn 22 verfahr- 
bar ist. Auf diesenn Fahrgestell ist eine im wesentli- 
chen vertikal zur Ebene der Schienen 30 stehende 
Saule 42 angeordnet, fangs welcher ein Hebetisch 
44 auf und ab verfahrbar ist. Auf diesem Hebetisch 
44 ist ein erster Arm 46 urn eine parallel zur Saule 
42 stehende erste Drehachse 48 drehbar gelagert. 
An diesem ersten Arm 46 ist dann seinerseits ein 
zweiter Amn 50 urn eine zur ersten Drehachse 
paraliele zweite Drehachse 52 schwenkbar gela- 
gert. , Am Ende des zweiten Arms 50 ist eine 
Langsfuhrung 54 angeordnet. in welcher ein drifter 
Anm 56 . parallel zur ersten Drehachse 48 und zur 
zweiten Drehachse 52 verschiebllch gefuhrt ist. 

DIeser dritte Arm 56 tragt seinerseits einen 
Greifer 58 zum Greifen von Bandkassetten. 

Vorzugsweise ist bei dem in Rg. 1 zeichne- 
risch dargestellten ersten Ausfuhnjngsbeispiel der 
zweite Roboter 28 identisch wie der erste Roboter 
26 ausgebildet. 

Die Regaldrehtunme 16a, b, c des Speichers 
12 sind vorzugsweise aus beispielsweise acht Oder 
mehr Regalelementen 60 aufgebaut, welche eine 
Vielzahl von Kassettenfachem 62. vorzugsweise in 
ubereinanderliegenden Reihen angeordnet, aufwei- 
sen. Die Regalturme 16a, b, c sind dabei so dreh- 
bar, dafl die Regalelemente mit ihrer Frontselte 64 



parallel zu der ersten Bahn 22 oder der zweiten 
Bahn 24 ausgerichtet werden konnen. Jedes Re- 
galelement 60, welches mit seiner Frontseite 64 
parallel zur ersten Bahn 22 oder zur zweiten Bahn 

5 24 steht. ist dabei in einer ersten Roboterzugriff- 
sposition 66 bzw, zweiten Roboterzugriffsposition 
68. Vorzugsweise ist bei parallelen Bahnen 22 und 
24 jeder Regaldrehturm in eine Stellung bringbar, 
in welcher sowohl die Kassettenfacher 62 eines 

70 Regalelements 60 in der ersten Roboterzugriffspo- 
sition 66 und die Kassettenfacher 62 eines weite- 
ren Regalelements 60 in der zweiten Roboterzug- 
riffsposition stehen. 

Das automatische Bandbedienungsarchiv ge- 

15 mai3 dem ersten Ausfuhrungsbeispiel funktioniert 
nun so, dajS zum Lesen oder Schreiben einer be- 
stimmten Information beispielsweise der erste Ro- 
boter 26 mit seinem Greifer 58 eine Bandkassette 
aus den in der ersten Roboterzugriffsposition 66 

20 stehenden Kassettenfacher 62 auswahlt, heraus- 
greift, zu einer der ersten Bandeinheiten 32a, b, 
Oder c transportiert und sie in einen Eihiegeschacht 
70 der jeweiligen ersten Bandeinheit 32a, b, c 
einfuhrt. 

25 Gleichzeitig kann der zweite Roboter 28 mit 

seinem Greifer 58 vorzugsweise eine Bandkassette 
von einem der Regaldrehturme 16b oder c aus 
einem der in der zweiten Roboterzugriffsposition 68 
stehenden Kassettenfacher 62 herausnehmen und 

30 ebenfalls zu einer der zweiten Bandeinheiten 34a, 
b Oder c transportieren oder auch aus einer der 
zweiten Bandeinheiten 34a. b oder c eine Bandkas- 
sette entnehmen und in ein in der zweiten Roboter- 
zugriffsposition 68 stehendes Kassettenfach 62 von 

35 einem der drei Regaldrehtumne 16a, b oder c ein- 
setzen. Die Tatigkeiten der Roboter 26 und 28 sind 
jedoch gegeneinander austauschbar. 

Bei einer bevorzugten Alternative des ersten 
Ausfuhrungsbeispiels konnen uber den Bandeinhei- 

40 ten 32a, b, c. wie in Rg. 2 dargestellt. auch noch 
Zwischenspeichenregaie 72 vorgesehen sein, uber 
welche beispielsweise die Entnahme oder das Bn- 
bringen von Bandkassetten in das Bandbedie- 
nungsarchiv erfolgt. 

45 Der jeweilige Roboter 26 oder 28 hat dann 
auch auf diese Zwischenspeichenregaie 72 Zugriff. 

Daruber hinaus besteht aber auch noch die 
Moglichkeit, die Zwischenspeicherregale neben 
den ersten Bandeinheiten 32a, b und c anzuord- 

50 nen. das heiflt beispielsweise in Fortsetzung der 
Bandeinheiten 32a, b, c in Hohe der zweiten Band- 
einheiten 34, wobei das Zwischenspeicherregal 72 
dann ebenfalls lediglich im Aktionsbereich 36 des 
ersten Roboters 26 stehen wurde. 

55 Bn zweites Ausfuhrungsbeispiel des erfin- 
dungsgema/Jen Bandbedienungsarchivs, dargestellt 
in Rg. 3, ist insoweit als dieselben Teile Verwen- 
dung finden, mit denselben Bezugszeichen wie das 
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erste Ausfuhrungsbeispiel versehen, wobei die Eie- 
mente zusatzlich mit einem Strich gekennzeichnet 
sind. Bezuglich der detaillierten Beschreibung dte- 
ser Teile wird auf die Ausfuhrungen zum ersten 
Ausfuhrungsbeispiel verwiesen. s 

Im Gegensatz zum ersten Ausfuhrungsbeispiel 
umfai3t der Speicher 12* nicht nur drei. sondern 
insgesamt vier Regaldrehturme 16*a, b, c, d, die 
jedoch ebenfalls aufeinanderfolgend in Langsrich- 
tung 14' des Speichers 12' angeordnet sind. io 

In gleicher Weise sind auch die Regaleiemente 
60' identisch wie die Regaleiemente 60 des ersten 
Ausfuhrungsbeispiels ausgebildet, so dsB die Kas- 
settenfacher 62* in erste Oder zweite Roboterzug- 
riffspositionen 66' bzw. 68* bringbar sind, wobei - is 
genau wie beim ersten Ausfuhrungsbeispiel - samt- 
liche erste Roboterzugriffspositionen 56' in Langs- 
richtung 14* des Speichers 12' nebeneinanderlie- 
gend im Aktionsbereich 66* des ersten Roboters 
26' neben der ersten Bahn 22* angeordnet sind. 20 
Gleiches gilt fur die zweiten Roboterzugriffspositio- 
nen 68*. 

Im Gegensatz zum ersten Ausfuhrungsbeispiel 
sind bei dam zweiten Ausfuhrungsbeispiel gemafl 
Fig. 3 die ersten Bandeinheiten 32* und zweiten 25 
Bandeinheiten 34* nicht zwischen den Bahnen 22* 
und 24* angeordnet, sondern jeweils dem Speicher 
12' gegenuberliegend und vorzugsweise mittig 
desselben, so dafi bei den in Fig. 3 dargestellten 
ersten Bandeinheiten 32'a, b. c. d. e und 34*a, b, c. 30 
d, e diese jeweils. bezogen auf die Langsrichtung 
14', in Hohe der beiden mittleren Regaldrehturme 
.16'b und 16'c stehen. 

Damit ist die Mogltchkeit geschaffen. dafi die 
Bahnen 22* und 24* kurzer gewahit werden konnen, 35 
so dafl sich diese nur noch so weit langs des 
Speichers 12* erstrecken mussen, daB die Roboter 
26' und 28* Zugriff zu alien Regaldrehturmen 16*a. 
b, c, d haben. 

Vorzugsweise sind die Bahnen 22* und 24' 40 
noch um ein Stuck 74* vedangert, welches so 
bemessen ist, daj5 der jeweiiige Roboter 26' Oder 
28' so weit verfahren werden kann, da/J er nicht 
mehr in Hohe eines der Regaldrehturme 16'a, b, c, 
d steht. 45 

Ferner besteht bei dem zweiten. in Rg. 3 dar- 
gestellten Ausfuhrungsbeispiel die Moglichkeit, die 
Zwischenspeicherregale 72' in Langsrichtung 14* 
auf die Bandeinheiten 32' oder 34* folgend anzu- 
ordnen. . so 

Vom Prinzip her funktioniert das zweite Ausfuh- 
rungsbeispiel des erfindungsgemafien vollautomati- 
schen Bandbedienungsarchivs, in gleicher Weise 
wie das erste Ausfuhrungsbeispiel, das hei/Jt, jeder 
der Roboter entnimmt Oder setzt Bandkassetten in 55 
in der jeweiligen Roboterzugriffsposition stehende 
Kassettenfacher ein und transportiert diese entwe- 
der zu der jeweiligen Bandeinheit 32* bzw. 34* oder 
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holt sie von dieser ab. 

Beispielsweise funktioniert dies so, dafl das 
vollautomatisch arbeitende Bandbedienungsarchlv 
seine "Befehle" von einer zeichnerisch nicht darge- 
stellten Grofirechnereinheit erhalt, die ubiicherwei- 
se abseits von dem Bunker, in dem das Bandbe- 
dienungsarchiv installiert ist. steht. Die Verbindung 
zwischen der CPU-Grofirechnereinheit und dem 
Bandbedienungsarchlv wird uber ein Kabelsystem 
hergestellt Die CPU-Groflrechnereinheit erteilt zum 
Ausfuhren eines bestimmten Lese- oder Schreib- 
vorgangs zunachst einem, egal welchem, der bei- 
den Roboter 26' Oder 28* den '*Befehr aus einem 
bestimmten Regaldrehturm 16a, b. c oder d des 
Speichers 12* eine Bandkassette zu holen und die- 
se zu einer der Bandeinheiten 32'a. b. ci d oder e 
bzw. 34*a, b, c, d oder e zu bringen und dort 
einzulegen. 

Gleichzeitig ergeht an den ausgewahlten Dreh- 
turm 16'a, b. c oder d von der GPU-Groflrechne- 
reinheit die Order, sich so in Richtung auf den 
beauftragten Roboter 26* oder 28' zu drehen. dafl 
die zu entnehmende Bandkassette in der Roboter- 
zugriffsposition 66' Oder 68* steht. wobei diese 
vorzugsweise so ist. da5 die Bandkassette im rech- 
ten Winkel zur Bahn 22' bzw. 24*, das heiiSt beim 
bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel der Fig. 3, im 
rechten Winkel zur Langsrichtung 14' des Spei- 
chers 12*. ausgerichtet ist und dadurch fur den 
Greifer 58* des Roboters 26' bzw. 28* entnehmbar. 

Die Steuerung und Drehung des Regaldreh- 
turms 16*a, b, c oder d erfolgt uber einen im 
Drehtrum eingebauten, zeichnerisch nicht darge- 
stellten elektromotorischen Antrieb und eine eben- 
falls eingebaute Sensorsteuerung. 

Vorzugsweise mit Hilfe eines Barcodelasers 
Oder eines anderen im Greifer 58* installierten Le- 
sesy stems des Roboters 26* oder 28* kann uber 
den Barcode auf der Bandkassette diese als die 
richtige erkannt und vom Greifer 58' aus dem ent- 
sprechenden Kassettenfach 62' des jeweiligen Re- 
galdrehturms 16*a, b oder c entnommen werden. 

Diese Bandkassette wird nur mit Hilfe des Ro- 
boters 26' Oder 28* zur jeweiligen Bandeinheit 32'a. 
b. c, d Oder e bzw. 34'a, b, c. d oder e befordert 
und dort in die entsprechende Bandeinheit einge- 
legt. 

Der Rucktransport der Kassette von der Band- 
einheit von 32'a, b, c, d oder e bzw. 34*a, b. c, d 
Oder e zum jeweiligen Regaldrehturm 16'a, b, c 
Oder d erfolgt in umgekehrter Reihenfolge, wobei 
alle "Befehle*' hierzu wieder von der CPU-Gro/3- 
rechnereinheit ausgehen. 

Das vollautomatisch arbeitende Bandbedie- 
nungsarchlv ist so konzipiert, dafl jede Bandkasset- 
te in jede der Bandeinheiten 32'a. b, c, d oder e 
Oder 34*a, b, c, d oder e eingelegt werden kann 
und in jeder der Bandeinheiten der gesamte Infor- 
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mationsgehalt einer Bandkassette zuganglich ist. 

Bei einem weiteren Ausfuhrungsbeispiel eines 
erfindungsgemafien Bandbedienungsarchivs, dar- 
gesteilt in Rg. 4, tragen diejenigen Elemente. die 
mit denen des ersten Ausfuhrungsbeispiels iden- 
tisch sind, dieselben Bezugszeichen. Diese sind 
jedoch mit zwei Strichen versehen. Bezuglich de- 
ren detaillierter Beschreibung kann somit auf das 
erste Ausfuhrungsbeispiel verwiesen werden. 

Der Speicher 12" im dritten Ausfuhrungsbei- 
spiel umfaiSt zwei Regaldrehturnne 16"a und 16"b. 
welche urn zuelnander parallele Drehachsen 18" 
drehbar sind. Vorzugsweise sind diese beiden Re- 
galdrehturme 16"a und 16"b so dicht beieinander. 
daiS die Regaielemente 60" in Richtung einer Ver- 
bindungslinie 80" der beiden Drehachsen 18" ei- 
nen geringen Abstand voneinander aufweisen. 

Beiderseits der Verbindungslinie sind ein erster 
Roboter 26" und ein zweiter Roboter 28" symme- 
trisch zu einer Mittelsenkrechten 82" der Verbin- 
dungslinie 80" angeordnet. so daiS deren Greifer 
58" sowohl Zugriff zu den Kassettenfachern 62" 
des Regaldrehturms 16"a als auch des Regaldreh- 
turms 16"b haben. Vorzugsweise ist hierzu die 
erste Drehachse 48" der Roboter 26" bzw, 28" auf 
der Mittelsenkrechten angeordnet. 

Die Roboter 26" und 28" sind bis auf das 
fehlende Fahrgestell 40 mit den Robotern 26 und 
28 identisch. Anstelle des Fahrgestells 40 steht die 
Saule 42" auf einem stationaren Sockel 84". 

Die Regalelemente 60" der Regaldrehtumne 
16"a, b stehen dann in der ersten Roboterzugriff- 
sposition 66", wenn deren Frontseiten 64" vorzugs- 
weise einen spitzen Winkel mit der Mittelsenkrech- 
ten 82" einschlieiSen. Vorzugsweise liegt dieser 
Winkel in der Grofienordnung von ungefahr 45*, 
wobei dann die Frontseite 64" des jeweiligen Re- 
galelements 60" des ersten Regaldrehturms 16"a 
mit der Frontseite 64" des in der entsprechenden 
Stellung stehenden Regalelements 60" des Regal- 
drehturms 16"b einen Winkel in der Gr6i5enord- 
nung von 90* einschlieflt. 

Gleiches gilt fur die zweiten Roboterzugriffspo- 
sitionen 68" der Regaldrehtunme 16"a und 16"b. 

Vorzugsweise liegen die ersten Roboterzugriff- 
spositionen 66" bzw. die zweiten Roboterzugriff- 
spositionen 68" der Kassettenfacher 62" des Re- 
galdrehtunms 16"a und 16"b symmetrisch zu der 
Mittelsenkrechten 82". 

In jedem Fall ist die Lange der Arme 46" und 
50" so bemessen, daB samtliche Kassettenfacher 
62" eines Regalelements 60" vom Roboter 26" 
bzw. 28" gegriffen werden konnen. 

Die Bandeinheiten 32" und 34" sind vorzugs- 
weise seitlich der Mittelsenkrechten 82" angeord- 
net, sie konnen jedoch auch an anderer Position im 
Aktionsbereich des jeweiligen Roboters 26" bzw. 
28" angeordnet sein. 



Vorzugsweise sind auf gegenuberliegenden 
Seiten der Mittelsenkrechten 82" die ersten Band- 
einheiten 32 "a und 32"b bzw. zweite Bandeinheiten 
34"a und 34"b angeordnet und liegen damit im 
5 Aktionsbereich 36" bzw. 38" des Roboters 26" 
bzw. 28". wobei ihre Bandeinlegeoffnungen 70" 
dem jeweiligen Roboter 26" bzw. 28" zugeordnet 
sind. 

10 

Anspriiche 

1. Vollautomatisch arbeitendes Bandbedienungs- 
archiv mit einem Kassettenfacher fur Bandkas- 

15 setten aufweisenden Speicher (12"), der als 

Wendespeicher ausgebildet ist. wobei samtli- 
che Kassettenfacher (62) sowohl in eine erste 
Roboterzugriffsposition (66") als auch In eine 
zweite Roboterzugriffsposition (68") bringbar 

20 sind, und mit einem ersten Roboter (26") so- 

wie einem zweiten Roboter (28") zum Trans- 
portieren der Bandkassetten zwischen dem 
Speicher (12) und mindestens einer jedem Ro- 
boter (26", 28") ausschliefilich zugeordneten 

25 Bandeinheit (32", 34"), wobei dem ersten Ro- 

boter (26") die ersten Roboterzugriffspositio- 
nen (66") und dem zweiten Roboter (28") die 
zweiten Roboterzugriffspositionen (68") zuge- 
ordnet sind. wobei, um ein gleichzeitiges Ar- 

30 beiten der Roboter (26". 28") zu ermoglichen, 

jeder Roboter (26", 28") einen Aktionsbereich 
(36". 38") aufweist, der sich mit dem des 
jeweils anderen Roboters (28", 26") nicht uber- 
schneidet. und wobei die Roboter (26". 28") 

35 einen stationaren Sockel (84) und einen ge- 

genuber diesem um eine erste Drehachse (48) 
drehbaren ersten Arm (46) aufweisen, 
dadurch gekennzeichnet, 
dafl der Wendespeicher mindestens zwei un- 

40 abhangig voneinander bewegbare und neben- 

einander stehende Wendeeinheiten (16") auf- 
weist, auf die sowohl der erste als auch der 
zweite Roboter (26". 28") Zugriff haben. dafl 
jeder Roboter eine im wesentlichen vertikal 

45 verlaufende und auf dem stationaren Sockel 
(84") stehende Saule (42") aufweist.. dajS 
langs der Saule (42") ein Hebetisch (44) auf 
und ab verfahrbar ist, daiJ der erste Amn (46) 
auf dem Hebetisch (44) um die erste Drehach- 

50 se (48) drehbar gelagert ist, 6aB die erste 
Drehachse (48) parallel zur Saule (42") steht, 
daiS an dem ersten Arm (46) seinerseits ein 
zweiter Arm (50) um eine zur ersten Drehach- 
se (48) parallele zweite Drehachse (52) 

55 schwenkbar gelagert ist und dafl ein Greifer 
(58) mittels des ersten Arms (46) um die erste 
Drehachse (48) und mittels des zweiten Arms 
(46) um die zweite Drehachse (52) schwenkbar 
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ist. 

2. Bandbedienungsarchiv nach Anspruch 1. da- 
durch gekennzeichnet, 6aB am Ende des zwei- 
ten Arms (50) eine LangsfCihrung (54) angeord- 
net ist. in welcher ein dritter Arm (56) parallel 
zur ersten Drehachse (48) und zur zweiten 
Drehachse verschieblich gefuhrt ist und dafl 
der dritte Arm (56) seinerseits den Greifer (58) 
tragt. 

3. Bandbedienungsarchiv nach Anspruch 1 Oder 
2, dadurch gekennzeichnet. daiS jede Wende- 
einheit ein drehbarer Regalturm (18") ist. 

4. Bandbedienungsarchiv nach Anspruch 3. da- 
durch gekennzeichnet, daB die drehbaren Re- 
galturme (16") mit ihren Drehachsen (18") pa- 
rallel zueinander ausgerichtet sind. 

5. Bandbedienungsarchiv nach Anspruch 3 Oder 
4, dadurch gekennzeichnet dafi die Roboter 
(26", 28") symmetrisch zu einer Mittelsenk- 
rechten (82") einer Verbindungslinie (80") zwi- 
schen den Drehachsen (18") der Regaiturme 
(16") angeordnet sind. 

6. Bandbedienungsarchiv nach Anspruch 5, da- 
durch gekennzeichnet. dafl die erste Drehach- 
se (48") der Roboter (26", 28") auf der Mittel- 
senkrechten (82") liegt. 

7. Bandbedienungsarchiv nach einem der voran- 
stehenden Anspruche, dadurch gekennzeich- 
net, dai3 der Wendespeicher mindestens zwei 
unabhangig voneinander bewegbare und ne- 
beneinander stehende Regaiturme (16") auf- 
weist, auf welche sowohl der erste (26") als 
auch der zweite Roboter (28") Zugriff haben, 
da/3 die Regaiturme (16") aus Regalelementen 
(60") aufgebaut sind, die eine Vielzahl von in 
ubereinanderliegenden Reihen angeordneten 
Kassettenfachern (62) aufweisen, dai3 jedes 
Regalelement (60") als Ganzes in die erste 
Oder zweite Roboterzugriffsposltion (66", 68") 
bringbar Ist. 

8. Voilautomatisch arbeitendes Bandbedienungs- 
archiv mit einem Kassettenfacher fur Bandkas- 
setten aufweisenden Speicher (12"), der a!s 
Wendespeicher ausgebildet ist, wobei samtli- 
che Kassettenfacher (62) sowohl in eine erste 
Roboterzugriffsposltion (66") als auch in eine 
zweite Roboterzugriffsposltion (68") bringbar 
sind, mit einem ersten Roboter (26") und ei- 
nem zweiten Roboter (28") zum Transportieren 
der Bandkassetten zwischen dem Speicher 
(12) und mindestens einer jedem Roboter (26". 
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28") ausschliefllich zugeordneten Bandeinheit 
(32", 34"), wobei dem ersten Roboter (26") die 
ersten Roboterzugriffspositionen (66") und 
dem zweiten Roboter (28") die zweiten Robo- 

5 terzugriffspositionen (68") zugeordnet sind und 

wobei, um ein gleichzeitiges Arbeiten der Ro- 
boter (26", 28") zu ermoglichen. jeder Roboter 
(26". 28") einen Aktionsberelch (36". 38") auf- 
weist, der sich mit dem des jeweils anderen 

TO Roboters (28". 26") nicht uberschneidet. 

dadurch gekennzeichnet, 
dai5 der Wendespeicher mindestens zv/ei un- 
abhangig voneinander bewegbare und neben- 
einander stehende Regaiturme (16") aufweist. 

/5 auf welche sowohl der erste (26") als auch der 
zweite Roboter (28") Zugriff haben, daB die 
Regaiturme (16") aus Regalelementen (60") 
aufgebaut sind, die eine Vielzahl von in uber- 
einander liegenden Reihen angeordneten Kas- 

20 settenfachem (62) aufweisen, und dai3 jedes 
Regalelement (60") als Ganzes in die erste 
Oder zweite Roboterzugriffsposltion (66", 68"). 
bringbar Ist. 

25 9. Bandbedienungsarchiv nach Anspruch 7 oder 
8, dadurch gekennzeichnet, daB der Speicher 
(12") so ausgebildet ist, daB die Kassettenfa- 
cher (62") in der ersten (66") und der zweiten 
Roboterzugriffsposltion (68") stets eine defi- 

30 nierte Position einnehmen. 

10. Bandbedienungsarchiv nach einem der An- 
spruche 7 bis 9, dadurch gekennzeichnet. dafl 
die Regalelemente (60") In der ersten und 

35 zweiten Roboterzugrlffsposition (66", 68") mit 

ihren Frontseiten (64") eInen spitzen Winkel 
mit einer Mittelsenkrechten (82") auf einer Ver- 
bindungslinie (80") zwischen den beiden Dreh- 
achsen (18") der Regaiturme (16") aufweisen. 

40 

11. Bandbedienungsarchiv nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, 6aB der spitze Winkel 
in der Groflenordnung von ungefahr 45' liegt. 

45 12. Bandbedienungsarchiv nach Anspoich 10 oder 
11. dadurch gekennzeichnet, dafi die ersten 
Roboterzugriffspositionen (66") und die zwei- 
ten Roboterzugriffspositionen (68") symme- 
trisch zur Mittelsenkrechten (82") liegen. 

50 

13. Bandbedienungsarchiv nach einem der An- 
spruche 7 bis 12, dadurch gekennzeichnet, 
da/3 der erste Arm (46") und der zweite Arm 
(50") so bemessen sind, dai3 jeder Roboter 
55 (26", 28") mit dem Greifer (58) in samttiche 
Kassettenfacher (62") eines In seiner Roboter- 
zugriffsposltion (66", 68") stehenden Regalele- 
ments (60") grelfen kann. 
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14. Bandbedienungsarchiv nach einem der voran- 
stehenden Anspruche, dadurch gekennzeich- - 
net. dai3 die Bandernheiten (32", 34") auf zwei 
sich gegenuberliegenden Seiten des Speichers 
(12") angeordnet sind und jeweils einen Ab- 5 
stand zum Speicher (12) aufweisen und daB in 
diesen Abstanden je einer der Roboter (26", 
28") angeordnet ist. 

15. Bandbedienungsarchiv nach einem der voran- ro 
stehenden Anspruche, dadurch gekennzeich- 

net, daB eine Steuerung vorgesehen Ist, wel- 
che einem der beiden Roboter (26", 28") den 
Befehl gibt, eine Bandkassette aus einer be- 
stimmten Wendeeinheit (16") zu entnehmen is 
und in eine der Bandeinheiten (32". 34") ein- 
2ulegen und gleichzeitig dieser Wendeeinheit 
(16") die Order gibt, sich so in RIchtung auf 
den beauftragten Roboter (26", 28") zu dre- 
hen, da/5 die jewellige Bandkassette in der 20 
Roboterzugriffsposition (66", 68") steht 

16. Bandbedienungsarchiv nach einem der voran- 
stehenden Anspruche. dadurch gekennzeich- 

net, dafl jeder Roboter (26", 28") einen Greifer 25 
(58") mit einem in diesem installierten Lesesy- 
stem zum Erkennen der jeweiligen Bandkas- 
sette aufweist, 

17. Bandbedienungsarchiv nach Anspruch 16, da- 30 
durch gekennzeichnet. daS das Lesesystem 

ein Barcodelesesystem ist. 
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0 Vollautomatisch arbeitendes Bandbedienungsarchi 

0 Urn ein vollautomatisch arbeitendes Bandbedie- 
nungsarchiv mit einem Kassettenfacher fur Bandkas- 
setten aufweisenden Wendespeicher und mit einem 
ersten Roboter (28) sowie einem zweiten Roboter 
(26) 2um Transportieren der Bandkassetten zwi- 
schen dem Speicher und mindestens einer jedem 
Roboter ausschliefilich zugeordneten Bandelnheit, zu 
schaffen. bei welchem eine gro0e Transferkapazitat 
fur die Bandkassetten zur Verfugung steht, wird vor- 
geschlagen. da^ der Wendespeicher mindestens 
zwei unabhangig voneinander bewegbare und ne- 
benelnander stehende Wendeeinheiten aufwelst, auf 
die sowohl der erste (28) als auch der zwelte Robo- 
ter (26) Zugriff haben, da/J jeder Roboter eine im 
wesentllchen vertikal verlaufende und auf dem statio- 
naren Sockel stehende Saule aufweist. 6aB langs 
der Saule ein Hebetisch auf und ab verfahrbar ist. 
dai3 der erste Anna auf dem Hebetisch um die erste 
Drehachse drehbar gelagert ist. dafi an dem ersten 
Amn ein zweiter Arm schwenkbar gelagert ist und 
daiS ein Greifer mittels des ersten Arms um die erste 
Drehachse und mittels des zweiten Arms um die 
zwelte Drehachse schwenkbar ist. 
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